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ABSTRAK 
Di era informatika seperti saat ini seiring kemajuan teknologi robotika yang sangat pesat 
serta banyaknya kontes-kontes robotika belakangan ini membuat kreatifias akan terciptanya 
robot-robot canggih semakin berkembang. Adanya wadah dan komunitas-komunitas robotika 
dikalangan mahasiswa menjadikan teknologi ini semakin digemari bahkan mulai menjadi salah 
satu kontes yang mengharumkan nama bangsa di dunia internasional. 
Pada penelitian ini akan di kembangkan sebuah robot beroda dengan menggunakan modul 
GPS yang dapat menampilkan posisi dirinya sendiri di permukaan bumi dalam sebuah LCD. 
Sistem ini merupakan tahap pengembangan dari robot sebelumnya yang berbasis 
mikrokontroller. 
 Dalam penelitian ini modul GPS yang dipasang pada robot becak  akan bekerja 
berdasarkan berdasarkan sinyal satelit yang terdeteksi oleh modul GPS, maka robot becak 
tersebut akan menampilkan posisi lintang dan bujur keberadaannya sendiri. Robot ini juga 
menggunakan IC mikrokontroller ATMega8535 yang telah diisi program bahasa C. LCD 
berfungsi untuk  menampilkan lintang dan bujur hasil olahan darimikrokontroller. Dari hasil uji 
coba robot becak yang sudah dijalankan, bahwa  modul GPS yang dipasang pada robot becak 
telah bekerja dengan baik. 
 
 
 
Kata Kunci : Robot Becak, Motor DC, LCD, GPS, sstem koordinat, ATMega8535, Bahasa 
C++. 
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BAB I 
PENDAHULUAN 
 
1.1 Latar Belakang 
  
 Perkembangan  dunia robot di Indonesia dewasa ini sudah sangat pesat. 
Terbukti dengan banyak diselenggarakannya kontes robotika perlombaan robotika 
Kontes robot semacam ini diharapkan akan melahirkan teknologi baru dan juga 
menjadi ajang kreatifitas anak bangsa untuk mengembangkan dunia robotika.  
  Robot yang akan dibuat pada tugas akhir ini adalah robot beroda,  
pengembangan dari robot beroda jenis becak berbasis mikrokontroller sebelumnya 
[1]. Pada mulanya robot ini dilengkapi dengan sensor-sensor ultrasonic yang dapat 
mendeteksi halangan agar robot tetap berada di tengah jalur tanpa menabrak 
halangan di sisi kanan, kiri dan depan. Untuk mendukung kerja robot yang 
komplek diperlukan juga mekanik-mekanik yang sesuai dan pemprograman yang 
berbasis mikrokontroler. Dengan penambahan GPS pada robot becak ini bertujuan 
untuk menampilkan dan memantau posisi robot ketika berjalan dalam bentuk 
koordinat. 
GPS (Global Positioning System) adalah sistem satelit navigasi dan 
penentuan posisi yang dimiliki dan dikelola oleh Amerika Serikat. Sistem ini 
didesain untuk memberikan posisi dan kecepatan tiga-dimensi serta informasi 
mengenai waktu, secara kontinyu di  seluruh dunia tanpa bergantung waktu dan 
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cuaca, bagi banyak orang secara simultan. Saat ini GPS sudah banyak digunakan 
orang di seluruh dunia dalam berbagai bidang aplikasi yang menuntut informasi 
tentang posisi, kecepatan, percepatan ataupun waktu yang teliti. GPS dapat 
memberikan informasi posisi dengan ketelitian bervariasi dari beberapa millimeter 
(orde nol) sampai dengan puluhan meter. Hingga saat ini GPS merupakan sistem 
satelit navigasi yang paling populer dan paling banyak diaplikasikan di dunia, 
baik di darat, laut, udara, maupun angkasa. Disamping aplikasi-aplikasi militer, 
bidang-bidang aplikasi GPS yang cukup banyak saat ini antara lain meliputi 
survai pemetaan, geodinamika, geodesi, geologi, geofisik, transportasi dan 
navigasi, pemantauan deformasi, pertanian, kehutanan, dan bahkan juga bidang 
olahraga dan rekreasi.[2] 
 
1.2 Rumusan Masalah 
Adapun permasalahan yang akan dibahas adalah sebagai berikut :  
1. Bagaimana membuat rangkaian minimal sistem yang stabil dengan 
memanfaatkan mikrokontroler ATMega 8535. 
2. Bagaimana merancang algoritma program yang tepat agar 
mikrokontroller dapat mengelola data dari GPS dan 
menampilkannya di layar LCD.. 
 
1.3 Batasan Masalah 
 Adapun batasan-batasan masalah yang dibuat agar dalam pengerjaan tugus 
akhir ini dapat berjalan degan baik adalah sebagai berikut : 
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1. Pengujian robot ini di utamakan pada sebuah halaman bebas 
halangan/tidak ada halangan diatasnya. 
2. Robot setidaknya mengunci minimal 3 satelite untuk mendapatka 
data yang akurat. 
3. hasil pengelolaan data dari mikrokontroller ditampilkan di LCD. 
4. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Bahasa C. 
5. Perubahan akan dapat dilihat jika perpindahannya jauh. 
 
1.4 Tujuan  
Dalam penyusunan tugas akhir ini tujuan yang dicapai adalah 
mengembangkan teknologi robot yang sudah ada dengan menambahkan teknologi 
GPS agar robot dapat mengetahui posisinya sendiri di bumi. Mengacu pada tujuan 
utama pada tugas akhir ini maka terdapat beberapa tujuan khusus antara lain : 
1. Membuat rangkaian minimal sistem yang stabil dengan 
memanfaatkan mikrokontroler ATMega 8535. 
2. Merancang algoritma program yang tepat agar mikrokontroller 
dapat mengelola data dari GPS dan menampilkannya di layar LCD. 
3. Memannfaatkan teknologi GPS untuk keperluan navigasi pada 
robot becak. 
4. Memberikan nilai lebih pada karya seni miniature becak. 
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1.5 Manfaat 
 Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan robot becak berbasis 
GPS menggunakan mikrokontroller Atmega8535 ini adalah : 
1. Digunakan sebagai bahan media pembelajaran di Laboratorium 
Robotika UPN Veteran Jawa Timur.  
2. Mendorong mahasiswa pecinta robotika khususnya UPN Veteran 
Jatim untuk terus dan turut ikut serta dalam mengembangkan 
teknologi robotika di tanah air. 
3. Agar menjadi sumber inspirasi para robotika yang menginginkan 
membuat robot dengan desain komponen yang minimal tetapi 
dengan fungsi yang tidak kalah canggih. 
 
1.6 Metodologi Penelitian 
Metodologi yang digunakan pada penelitian ini adalah sebagai berikut : 
1. Studi literature mengenai pengendalian motor servo sebagai 
actuator utama pada robot becak. Serta pemanfaatan teknologi 
GPS. 
2. Merancang serta menguji rangkaian GPS yang digunakan untuk 
mengetahui letak/posisi robot becak. 
3. Merancang serta menguji sistem minimal Mikrokontroler ATMega 
8535  sebagai pengendali sistem secara keseluruhan. 
4. Merancang perangkat lunak yang berfungsi untuk membangkitkan 
dan mengendalikan gerakan robot secara keseluruhan. 
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5. Menguji kinerja sistem secara keseluruhan serta mengambil data 
dari hasil perancangan. 
6. Menganalisa hasil dan membuat kesimpulan. 
1.7 Sistematik Penulisan 
Adapun Sistematika Tugas Akhir ini adalah: 
BAB I  : PENDAHULUAN 
Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan 
masalah, batasan masalah, tujuan, manfaat, metodologi 
penelitian dan sistematika penulisan. 
BAB II :   TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini dijelaskan tentang teori-teori serta 
penjelasan-penjelasan yang dibutuhkan dalam 
pembuatan robot becak ber-GPS dengan menggunakan 
Atmega 8535. 
BAB III :   ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM 
Bab ini berisi tentang analisis dan perancangan sistem 
dalam pembuatan Tugas Akhir robot becak berbasis GPS 
dengan menggunakan ATmega 8535. 
BAB IV :   IMPLEMENTASI SISTEM 
Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta 
pembahasannya tentang robot becak ber-GPS dengan 
menggunakan ATmega 8535. 
BAB V :   UJI COBA DAN EVALUASI 
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Bab ini berisi pengujian program Tugas Akhir. 
 
BAB VI :   PENUTUP 
Bab ini berisi kesimpulan dan saran-saran penulis. 
DAFTAR PUSTAKA 
LAMPIRAN 
 
